

























作した自律型ロボッ トに搭載し，ロボ ッ ト聞のコミュニケーションを取る.赤外線送受信機は専用 IC で製作する
方法もあるが，自身でカスタマイズしやすいので PIC を用い，プロ グラミングにより仕様を決めてやることとし
た . 送信機，受信機それぞ'tLに 1 つの PIC を用いて制御するものとし，この 2 つで 1 対の通信機とする.図 1 に
ロボ、ット単体と赤外線送受信機のブロック図を示す.
また.図 2に赤外線送受信に用いたデータフレームのフォーマット，およびロボット聞の通信のための基本プロ




























通信速度 : 24ms(40bit/frame) 











通信のための動作ソフトウエアは， PIC 側はアセンブラを用い， H8 側は C 言語を用いた.現在のところ動作確
認のため， 3 体のロボットのうち 1 体をマスタ(主)とし， 2 体をスレーブ(従)とした.





ここで用いたコードは今のところ，受信確認 (OlH)，返事要求 (02H)，前進要求 (03H)，後退要求 (04H) 等であ
るが，今後協調行動をするためのコミュニケーションに応じて検討していく.
図 4の左図は今回製作した赤外線送受信機である.また図 5に本体に搭載した赤外線送受信機を示す.
その他，まだ実装していないが，高速シリアル通信のため赤外光トランシーパ (ROHM 社製 RPM851A) を用
いた送受信回路を検討中である.この回路を使用すれば， RS-232C 準拠の 19200BPS 以上のシリアル通信ができ，

















else 受信するまでまで待機問 i 
受信機の基本プログラミング













のがよいが，現段階では VTR に録画した観察動画 (AVI) を一定時間に分割した静止画 (BMP) を用いることとし
た.静止画の処理には Visual C++など各種のライブラリが提供されているものも豊富にあるが，フリーで提供さ
れている Win32 用基本グラフィックス・クラスライブラリ GLIBW32(Copyright (C) 1998-2003 Yamada. K)[6] 
を用いた.このライブラリは我々初心者にとっては比較的使いやすいと思われる.ロボットの識別は各色(赤・青・

















[1] 白井治彦“小型群ロボット協調行動観察のための基盤づくりの技術開発" ，2002 年度技術報告集，福井大学技
術部. VoI.8,pp.67-72 ,2003.Ap l. 
[2] 白井治彦，小高知宏3 小倉久和“ものづ く り教育としてのロボット システムの構築..福井大学工学部研究報
告，Vo1.49 ，No.2 ,pp.227-237 ,2001.Sep . 
[同3司i 酒井他，“ 20∞01 年度技術報告集
のための P目IC 活用ガイドフブやツク..技術評論社. 2000. 
[4] 藤沢幸穂，“ H8 マイコン完全マニュアル..オーム杜，2000.
[5] 日立，“ H8j3048F-ZTAT ハードウェアマニュアル"
[6] HTTP://www . asahトnet.or.jp/-uc3k-yrnd/Glib32/g1ibw32.htrnl/ ，ホームページ IWin32 用基本グラフ
イツクス・クラスライブラリ GLIBW32J . 
[ηHTTP://www.picfun.com人ホームページ「電子工作の実験室j
つ白F「U
